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variable word force の記述に含まれる可変な語，詳細は 3.3.2 節にて述べ
る 
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ン構造と操作の説明を表 3に示す．  
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antomyny Antomyny antomyny emphasis 
1 0 0 0 1 
2 0 0 1 0 
3 0 0 1 1 
4 0 1 0 0 
5 0 1 0 1 
6 0 1 1 0 
7 0 1 1 1 
8 1 0 0 0 
9 1 0 0 1 
10 1 0 1 0 
11 1 0 1 1 
12 1 1 0 0 
13 1 1 0 1 
14 1 1 1 0 
15 1 1 1 1 
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イニングの結果をまとめたものを以下の表 7 に示す． 
 
表 7．実験結果の比較 
 提案手法 従来手法 
参加人数 6名 10名 
所要時間 1時間半程度 2時間程度 
導出されたパターン候補 30個  








 早稲田大学 基幹理工学研究科 

































 早稲田大学 基幹理工学研究科 













 早稲田大学 基幹理工学研究科 

























 早稲田大学 基幹理工学研究科 







































 早稲田大学 基幹理工学研究科 







 早稲田大学 基幹理工学研究科 











 早稲田大学 基幹理工学研究科 


















 早稲田大学 基幹理工学研究科 







[1] Christopher Alexander, Sara Ishikawa, Murray Silverstein et al., “A 







[3] Atsuto Kubo, Hironori Washizaki, Atsuhiro Takasu, and Yoshiaki 
Fukazawa, “Analyzing relations among software patterns based on 
document similarity”, IEEE International Conference on Information 
Technology: Coding and Computing (ITCC), 2005. 
 
[4] Christopher Alexander, “Timeless Way of Building”, Oxford 
University Press, 1979. 
 
[5] Frank Buschmann, Regine Meunier et al. 著，金澤典子，水野貴之， 桜
井麻里 略，“PATTERN-ORIENTED SOFTWARE ARCHITECTURE”, 
近代科学社，2001 
 
[6] 羽生田 栄一 監修, パターンワーキンググループ 著, “ソフトウェアパ
ターン入門”, ソフト・リサーチ・センター(SRC), 2005 
 
[7] 井庭崇ほか，“Learning Patterns : A Pattern Language for Creative 
Learning 2009”，学習パターンプロジェクト，2009. 
 
[8] Len Bass, Paul Clements, Rick Kazman 著, 前田 卓雄, 佐々木 明博, 





 早稲田大学 基幹理工学研究科 






[10] 2nd Asian Conference on Pattern Language of Program (AsianPLoP 
2011), http://patterns-wg.fuka.info.waseda.ac.jp/asianplop/ 
 
[11] Mark Mahoney, Tzilla Elrad, “A Pattern Story for Combining 
Crosscutting Concern State Machine”, Conference on Pattern 
Languages of Programs (PLoP), 2007. 
 
[12] 鷲崎 弘宜，“協調作業型のパターンマイニング・ワークショップ”，ウィ





[14] Gunter Mussbacher, Michael Weiss, Daniel Amyot, “Formalizing 
Architectural Patterns with the Goal-oriented Requirement 
Language”, Conference on Pattern Languages of Programs (PLoP), 
2006. 
 
[15] Yijun Yu, Julio Cesar Sampaio do Prado Leite, John Mylopoulos, 
From Goals to Aspects: Discovering Aspects from Requirements Goal 
Models, Proceedings of the Requirements Engineering Conference, 
2004 
 
[16] Ivan Araujo, Michael Weiss, “Linking Patterns and Non-Functional 
Requirement”, Conference on Pattern Languages of Programs (PLoP), 
2002. 
 
[17] Frank Roessler, Birgit Geppert, “The Selex Design Pattern : 
Decomposing State Machines Cluttered by Message Multiplexing”, 
Conference on Pattern Languages of Programs (PLoP), 2007. 
 
[18] 高木 伸雄, “HAZOP によるプロセス安全評価”, 電子情報通信学会研究
報告, vol.104, pp.29-32, 2005 
 
 早稲田大学 基幹理工学研究科 









[20] 久郷 信俊，小森 有二，山内 槇二ほか，“IEC国際規格におけるHAZOP
スタディの概要とその適用例”，REAJ第 18 回秋季シンポジウム， 
pp.61-64，2005. 
 
[21] Klaus Marius Hansen, Lisa Wells et al., “HAZOP Analysis of 
UML-Based Software Architecture Descriptions of Safety-Critical 
Systems”, Proceedings of NWUML, 2004. 
  
 早稲田大学 基幹理工学研究科 



























 早稲田大学 基幹理工学研究科 







































 早稲田大学 基幹理工学研究科 








































 早稲田大学 基幹理工学研究科 








































 早稲田大学 基幹理工学研究科 








































 早稲田大学 基幹理工学研究科 





































解決策 まずはモデルベース開発や UML の基礎を学ぶことが大切であ
る．ETロボットコンテストには技術教育の機会があるが，それ
に加えて書籍等で基礎的な知識をしっかりと身に付けるとよ
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とができる．常に一定の速度を保ち続けることが可能であるが，
外乱光によるラインの輝度の変化を考慮しないため，予期せぬ
コースアウトのリスクが存在する． 
事例 2012年度の東京地区大会においては，外乱光による影響があま
り発生しなかったため，キャリブレーション式による速度を重
視した走行を実装したチームが好成績を残す結果となった． 
関連パターン ・まいまい式 
・ハイブリッド走行 
 
 
